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＜論文の内容の要旨＞ 








































本論文の審査に関して、2014 年 7 月 25 日（金）9 時 00 分～10 時 50 分イーストウイン
グ 5 階機械システム系第 1 会議室において公聴会を開催し、学位申請者による論文要旨の













 学位申請者は、本学学位規程第 18 条第 1 項該当者であり、論文内容および公聴会での質
疑応答を通して、学位申請者が十分な学識を有し、博士学位に相応しい学力を有している
と確認した。また、学位申請者は、2013 年 12 月開催の国際会議 IEEE ROBIO2013 で研
究発表した論文が最優秀論文賞にノミネートされたなど、学外からも評価されている。 
以上の諸点を総合し、学位申請者に対し、本学学位規程第 18 条第 1 項に基づいて、「博
士（工学 立命館大学）」の学位を授与することが適当であると判断する。 
